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Abstract of BE1 00571 7 

A distance probe (1 1 ) is provided in the front of a vehicle to generate asignal showing the sight 
distance in front of the vehicle while a means (12)is loaded with a table storing sight distances (102A) 
and correspondingadmissible travel speeds (102B). A means (13) determines the actual sightdistance 
(103) corresponding to the detection signal from the probe and thisactual sight distance (103) is 
compared with the stored data (102A) so as toread the recommended admissible speed (102B) for the 
real sight distancedetected and produce a command signal (104) for a speed control device sothat the 
latter may hold the vehicle at an admissible travel speedcorresponding to the real sight distance. 
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CONTROLEUR DE LA VITESSE DE DEPLACEMENT 
D'UN VEHICULE AUTOMOBILE 


L' invention concerne un dispositif destinfe S assurer 
un controle automatique de la vitesse de deplacement 
d'un v^hicule automobile en fonction de la distance de 
visibilite, 

5 

Dans les v§hicules automobiles est de plus en plus 
prfevu un calculateur §lectronique organise pour gferer 
les systSmes de fonctionnement du vfehicule : essen- 
tiellement le systdme d*allumage, le systeme d'injec- 

10 tion et le systeme de freins, ainsi que des fonctions 
auxiliaires telles que la ventilation, le calcul de la 
consommation moyenne et autres. D' autre part, certains 
vehicules automobiles sont equipes d'un regulateur de 
Vitesse qui sert a maintenir automatiquement une vi- 

15 tesse de croisiere constante sans 1 ' intervention du 
conducteur qui se trouve ainsi libere de la commande 
de 1' accelerateur et du levier de changement de vites- 
se. 

20 La regulation de la vitesse se fait par 1' action d'un 
verin pneumatique siir la commande des soupapes d' ad- 
mission et d* evacuation des gaz. L' action du verin est 
controlSe par un microprocesseur qui agit en comparant 
a tout moment la vitesse rfeelle du vfehicule avec une 

25 Vitesse de regulation pr66tablie pour produire un si- 
gnal de commande proportionnel a I'ecart entre les vi- 
tesses rSelles et la vitesse preetablie de maniere a 
maintenir ledit ecart a zero. 
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Un regulateur de vitesse ainsi congu n'est pratique- 
ment utilisable que lorsque la voie est libre et sur 
un long parcours. II est done evident que les regula- 
teurs de vitesse dent sent actuellement equipes cer- 
tains vehicules automobiles sont totalement inappro- 
priSs dans le cas ou les conditions climatiques r6dui- 
sent la visibilite. Tel- est par example le cas par 
temps de brouillard, par chute de neige ou par forte 
pluie. Or ces conditions de mauvaise visibilite sont 
dangereuses pour la circulation et occasionnent sou- 
vent des accidents extremement graves et tres couteux 
non seulement en dfegats materiels mais Sgalement en 
traitements hospitallers voire en vies humaines, et a 
1' infrastructure routiere, notamment . 

L' invention a pour but de combler cette grave lacune 
des dispositifs regulateurs de vitesse actuels pour 
vehicules automobiles et, a cet effet, elle propose un 
dispositif qui assure un controle automatique de la 
vitesse de deplacement d'un vehicule en fonction des 
conditions de visibilite et de maniere a adapter a 
tout moment la vitesse de deplacement de la visibilite 
reelle instantanee. 

Pour atteindre cet objectif 1* invention propose un 
dispositif regulateur de vitesse comprenant un rfegula- 
teur de vitesse, une sonde de distance agencee k 
I'avant d'un vehicule automobile de maniSre a dfetecter 
la distance de visibilite devant le vShicule et g6ne- 
rer un signal de distance representant la distance de 
visibility dfetectee, un moyen charge avec un tableau 
ayant plusieurs rubriques, chaque ' rubrique memorisant 
une distance de visibilite et une vitesse de deplace- 
ment admissible correspondante, un moyen de calcul 
pour determiner la distance de visibilite reelle cor- 
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respondant au signal de distance, un moyen comparateur 
agence pour comparer la distance de visibilite reelle 
avec les donnees de chaque rubrique du tableau et lire 
la Vitesse de deplacement admissible consignee dans 
5 ledit tableau pour la distance de visibilite reelle 

detectee, et un moyen de commande repondant a la con- 
signe pour produire un signal de commande correspon- 
dant et appliquer ce signal de commande au regulateur 
de Vitesse de maniere que celui-ci maintienne le v6hi- 
10 cule a la vitesse de deplacement admissible correspon- 
dant a la distance de visibilite reelle. 

Dans une forme de realisation particuliere, la sonde 
. de distance est agencee pour emettre un faisceau de 
15 radiation devant le vehicule, capter le faisceau re- 
flechi par un ecran s'etendant devant le vehicule et 
produire un signal proportionnel h 1' intensity du 
faisceau reflechi. 

20 Conformement a un second aspect de 1' invention, il est 
propose un precede de controle de la vitesse de depla- 
cement d'un vehicule automobile, remarquable par les 
etapes suivantes : 

25 a) memorisation d'un tableau ayant plusieurs rubri- 
ques, chaque rubrique contenant une distance de visi- 
bility et une vitesse de deplacement admissible cor- 
respondante, 

30 b) detection de la distance de visibilite devant le 
v§hicule et production d'un signal representant la 
distance de visibilite detectee, 

c) determination de la distance de visibilite reelle a 
35 . partir dudit signal de distance, 
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d) comparaison de la distance de visibilitS r6elle 
avec chacune des donnees dans le tableau et production 
d'un signal representant la vitesse de deplacement 
consignee dans le tableau pour la distance de visibi- 

5 lit6 reelle d6tect§e, 

e) production d*un signal de commande correspondant a 
la vitesse de deplacement admissible de consigne, 

10 f) application du signal de commande S un rSgulateur 
de vitesse, 

L' invention est exposee plus en details dans ce qui 
suit a I'aide du schema synoptique ci- joint. 

15 

Le dispositif selon 1' invention est organise autour 
d'un microprocesseur electronique 10 agence avec di- 
vers moyens dfecrits ci-apres. Certes, un calculateur 
electronique est deja prevu sur certains vehicules au- 

20 tomobiles. Jusqu'a present, cependant, il n'a ete uti- 
lise que pour le controle des parametres qui rfegissent 
le fonctionnement correct du regime du moteur ainsi 
que pour assurer des fonctions de simple signalisa- 
tion. Encore jamais le calculateur 61ectronique n'a 

25 6t6 organist pour faire dependre la vitesse de depla- 
cement du vehicule des conditions extSrieures au regi- 
me de fonctionnement du moteur. 

Conformement a 1' invention, une sonde de distance 11 
30 est agencee a I'avant du vehicule pour generer un si- 
gnal 101 representant la distance de visibilite devant 
le vehicule. Une telle sonde peut etre agencee par un 
homme du metier pour emettre un faisceau de radiations 
devant le vehicule, capter le faisceau reflechi par un 
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ecran 10 et produire un signal proport ionnel a I'in- 
tensite du faisceau reflechi par exemple. De cette 
maniere, une nappe de brouillard ou un rideau de pluie 
ou de neige, par exemple, forme un ecran qui refl^chit 
plus ou moins intensement le faisceau de radiations 
emis selon la denslt§ du brouillard ou du rideau de 
pluie ou de neige. 


D'autre part, une memoire 61ectronique (12) est pr6vue 
pour enregistrer un tableau 102 ayant plusieurs rubri- 
gues, chaque rubrique contenant une distance de visi- 
bilite distincte (102A) et une vitesse de deplacement 
admissible (102B) consignee pour la distance de visi- 
bilitS correspondante. Le tableau 102 peut par exemple 
comprendre les rubriques suivantes : 

Distance de visibility Vitesse admissible 
(1Q2A) ( 102B) 

100 m 120 km/h 

50 m 80 km/h 

20 m 60 km/h 

10 m '50 km/h 


Un moyen de calcul 13 regoit le signal de distance 101 
et' a partir de ce signal, determine la distance de 
visibilite effective ou r6elle devant le vehicule, la- 
quelle est representee par le signal 103. Ce signal 
est applique a un moyen comparateur 14 agence pour 
comparer le signal 103 a chaque donnee 102 du tableau 
102 et pour lire la vitesse de dfeplacement admissible 
102B consignee dans le tableau 102 residant en memoire 
12 pour 1' entree correspondant a la limite inferieure 
de la plage de distance dans laquelle est situee la 
distance de visibilite calcul6e 103. 
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Par exemple, pour une distance de visibilite effective 
de 70 m, le microprocesseur 10 lit la vitesse admissi- 
ble de 80 km/h correspondant a une distance de visibi- 
lite de 50 m dans le tableau 102 et il produit un 
5 signal 103 representant la vitesse admissible de 
80 km/h. Pour une distance de visibilite effective de 
40 m, par exemple, la vitesse admissible lue serait de 
60 km/h et le signal 103 representerait alors la vi- 
tesse admissible de 60 km/h. Par contre, lorsgue la 
10 visibilite est normale, la vitesse admissible serait 
simplement la vitesse normale. 

Un moyen de commande 15 rfepond au signal 103 en pro- 
duisant un signal de commande 104 pour commander le 

15 . regulateur de vitesse 16, connu en soi. De cette ma- 
niere, le regulateur de vitesse est en mesure de rS- 
gler dynamiquement le moteur du vehicule afin de main- 
tenir le vehicule a une vitesse de deplacement adaptee 
a la distance de visibilite reelle et cela aussi long- 

20 temps que subsistent les memes conditions de visibili- 
te, Lorsque la distance de visibilite change, les 
moyens de calcul 13 et de commande 14 modifient le si- 
gnal de commande 104 en consequence de maniSre ci limi- 
ter la vitesse de deplacement du v6hicule A la nou- 

25 velle vitesse admissible correspondante. 

Bien sur, lorsque la visibilite est normale ou rede- 
vient normale, le microprocesseur ne doit imposer au- 
cune - limitation au rSgime du moteur et peut laisser 
30 alors le vehicule se deplacer a une vitesse libre nor- 
male. 

Les dispositifs composant le cont'roleur de vitesse 
selbn 1' invention peuvent etre r6alises dans divers 
35 modes d' execution qui relevent de la competence norma- 
le de I'homme du metier. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif pour controler la vitesse de deplacement 
d'un vehicule automobile, comprenant un regulateur de 
Vitesse (16), caracterise en ce qu'il comprend en ou- 
tre une sonde de distance (11) agenc^e a I'avant d'un 
5 vfehicule automobile de maniere a detecter la distance 
de visibilite devant le vehicule et generer un signal 
de distance (101) representant la distance de visibi- 
lit6 detect6e, 

un moyen (12) charg§ avec un tableau (102) ayant plu- 
10 sieurs rubriques, chaque rubrique m^morisant une dis- 
tance de visibilite (102A) et une vitesse de deplace- 
. ment admissible (102B) correspondante., 
un moyen de calcul (13) pour determiner la distance de 
visibilite reelle (103) correspondan t au signal de 
15 distance (101), 

un moyen comparateur ( 14 ) agence pour comparer la dis- 
tance de visibility reelle (103) avec les donnees 
(102A) de chaque rubrique du tableau (102) et lire la 
vitesse de deplacement admissible (102B) consignee 
20 dans ledit tableau (102) pour la distance de visibili- 
te reelle detectee, et 

un moyen de commande (15) repondant a la consigne 
(102B) pour produire un signal de commande (104) cor- 
respondant et appliquer ce signal de commande au regu- 
25 lateur de vitesse (16) de maniere que celui-ci 
maintienne le vehicule a la vitesse de deplacement 
admissible correspondant a la distance de visibilite 
rSelle. 

30 2. Dispositif selon la revendication 1, caracterisS en 
ce que le moyen comparateur est agence pour lire la 
vitesse de deplacement admissible (1023) consignee 
. dans ledit tableau (102) pour la distance de visibili- 
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te correspondant a la limite inferieure de la plage de 
distance dans laquelle est situee la distance de visi- 
bilite reelle ( 103) - 

5 3. Dispositif selon la revendication 1, caract§rise en 
ce que la sonde de distance (11) est agenc6e pour 
§mettre un faisceau de radiations devant le v6hicule, 
capter le faisceau reflechi par un ecran s'6tendant 
devant le vehicule et produire un signal proportionnel 
10 a I'intensitS du faisceau reflechi. 

4. ProcedS pour contrSler la vitesse de deplacement 
d'un v6hicule automobile, caracterise par les Stapes 
. suivantes : 

15 a) memorisation d'un tableau (102) ayant plusieurs ru- 
briques , chaque rubrique contenant une distance de vi- 
sibilite (102A) et une vitesse de deplacement admissi- 
ble correspondante (102B), 

b) detection de la distance de visibilite devant le 
20 vehicule et production d'un signal (101) representant 

la distance de visibilite detectee, 

c) determination de la distance de visibilite reelle 
(103) a partir dudit signal de distance (101), 

d) comparaison de la distance de visibilit6 reelle 
25 (103) avec chacune des donnees (102A) dans le tableau 

(102) et production d'un signal reprfesentant la vites- 
se de deplacement (102B) consignee dans le tableau 
(102) pour la distance de visibility rfeelle detectee, 

e) production d*un signal de commande (104) correspon- 
30 dant h la vitesse de deplacement admissible de consi- 

gne, et 

f) application du signal de commande (104) a un regu- 
lateur de vitesse (16). 
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